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The control mechanism is furnished with devices for controlling 

a 

technical process and/or with devices for controlling the movement 

of a 

machine tool, and receives a control program which is processed dur 

ing 

a control operation. The control program is equipped with software 
modules which are processed by at least one CPU of the control 
mechanism during the. control operation. 

The software modules are configured in such way, that they perf 

orm 

the process control and/or the movement control. The number of driv 

ing 

axles of the machine tool, which are connected to respective 
input/output arrangements of the control mechanism, and the mutual 
relationship of their operation is pref. predetermined and implemen 

ted 

in single- or multiple-axis modules of the movement control program 
USE/ADVANTAGE - For stored-programmable control (SPC) esp. of N 

C 

module. Implements process control functionality in uniform, 
configurable system, enabling project-specific control without 
additional program modules. 
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@ Steuerung 

(g) Die Erfindung betrifft eine Steuerung, welche versehen 
ist mit Mittein zum Steuem eines technischen Prozesses 
und/oder mit Mittein zur Steuerung der Bewegung einer 
Verarbeitungsmaschine und welcher ein Steuerpro- 
gramm zufuhrbar ist das die Steuerung wahrend eines 
Steuerbetriebs abarbeitet. Die Verwirklichung von Pro- 
zeSfunktionalitaten sowie von technologischen Bewe- 
gungsabfaufen von Verarbeitungsmaschinen wird da- 
durch vereinfacht, daS das Steuerprogramm mit Softwa- 
re-Modulen versehen ist, welche mindestens eine CPU- 
Einheit der Steuerung wahrend des Steuerbetriebs abar- 
beitet. wobei die Software-Module derart konfiguriert 
sind, daS diese zur ProzeSsteuerung und/oder zur Bewe- 
gungssteuerung dienen. 

Die Erfindung wird angewandt bei SPS/NC-Steuerungen. 
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Beschrctbung 



Die Erfindung benifft cine Steuenmg, wclche versehcn ist mil Miceln zirni Stcuem cincs technischen Prozcsscs und/ 
Oder mil Miaeln zur Steuenmg dcr Bewegiing emer Vcratfceitungsmaschine und welcher ein Steuerprogramm zufuhibar 
5 ist, das die Steuenmg wahrend eines Steuerbeiriebs abarbeitcL Daniber hinaus becriffi die Erfindung ein Programniicr- 
gerat mit Minein zmn Erstellen eines Steuerprograinms fiir cine derarrige Steuenmg. 

Aus dem Siemens-Katalog ST 70, Ausgabe 1996. Kapitel 3, 4 und 8. ist eine speicheqjrogrammierbare Steuenmg so- 
wie ein Programmieigerat zum Entellen eines Steuerprogramms fur eine derartige speicherprogrammierbare Steuenmg 
bekannt- Weseniliche Bestandteile dieser speicheq^rogrammierbaren Steuenmg sind Baugnippen fiir zentiale Aufgaben 

10 (CPU-Einheiten) sowie Signal-. Funktions- und Kommunikadonsbaugnjppen- Die CPU-Einheit der speichcrprogram- 
mierbaren Steuenmg arbeitet wahrend des Steuerbecriebs zyklisch ein Steuerprogramm ab, welches ein Programmierer 
mit einem mit einem Software- Werkzeug versehenen Ptogrammiergerat ersielit und welches zur Losung einer Automa- 
tisierungsaufgabe vorgesehen ist. Wahrend dcr r/klischen Bearbeitucg liest die CPU-Einheit zunachst die SignaJzu- 
stande an alien physikalischen ProzeBeingangen ab und bildet ein ProzeBabbild der Eingange. Das Steuerprogramm wird 

15 weiter unter Einbeziehung intemer Zahler, Merker und Zeiten schrittweise abgearbeitet, und schlieBlich hinterlegt die 
CPU-Einheit die emechneten Signaizustande im ProzeBabbild der ProzeBausgange, von welchem diese Signalzustande 
zu den physikalischen ProzeBausgangen gelangen. Dieses Steuerprogramm umfaBt gewohnlich Software- Funktionsbau- 
steine, die einen Betrieb der Signal- und/oder Funkrions- und/oder Kommunikadonsbaugruppen ermoglichen. Eine die- 
ser Funkdonsbaugruppen in Form einer NC-Steuenmgsbaugnippe ist zur Steuerung des technologischen Bewegimgsab- 

20 laufs einer Verarbeicungsmaschine einsetzbar. Dazu ubertragt die CPU-Einheit, welche iiblicherweise ProzeBsteuenmgs- 
funkrionalitaten verwirklicht, dieser NC-Steuerungsbaugruppe Parameter, z. B. Parameter in Form von Start/Stopp-Ko- 
ordinaten der zu steuemden Antriebsachsen der Verarbeitungsmaschine. Femer wahlt die CPU-Einheit auf der NC- 
Steuerungsbaugruppe ablaufTahige Verfahrensprogramme aus. die ein Prozessor der NC-Steuerungsbaugruppe zur 
Steuerung des Bewegungsablaufs einer Verarbeitungsmaschine abarbeiteL 

25 Der vorliegenden Erfindung liegl die Aufgabe zugrunde, eine Steuerung der eingangs genaimten Art anzugeben, wel- 
che die Verwiiklichung von ProzeBfunktionalitaien sowie von technologischen Bewegungsablaufen von Verarbeitungs- 
maschinen vereinfachl. 

Daruber hinaus ist ein Programmiergerax zu schaffen, das die Erstellung eines Steuerprogramms fiir eine derartige 
Steuerung vereinfacht. 

30 Diese Aufgabe wird im Hinblick auf die Steuerung mit den im kennzeichnenden Teil des Anspruchs 1, im Hinblick auf 
das Programmiergerat mit den im kennzeichnenden Teil des Anspruchs 6 angegebenen MaBnahmen gelosL 

Voneilhaft ist, dafi ProzeBsteuerungsfunkdonalitacen von an sich bekaimten speicherprogrammierbaren Steueningen 
(SPS) und Bewegungsfunkiionalilaten von an sich bekarmten NC-Steuerungen bzw. NC-Steuerungsbaugruppen in ei- 
nem einheitiichcn, konfigurierbaren Steuerungssysiem verwirklicht werden. Dadurch konnen projektabhangige Steue- 
35 rungcn als Varianten in einer Konfigurationsphase gebildet werden und es wird vermieden, separat zur Verfugung ste- 
hende "SPS-Tcchnik" und "NC-Technik" zu einem System zusanunenzufiigen. 

Voneilhafte Ausgestalcungen der Erfindung ergeben sich aus den in den Unteranspriichen angegebenen MaBnahmen. 
Ajihand der Zeichnung. in der ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung veranschaulicht ist, werden im folgenden die Er- 
findung, deren Ausgestaltungen sowie Vorieile naher erlauten. 
40 Es zeigen: 

Fig. 1 dit; Programmstruktur eines Sofrw are-Mod uls. 
Fig. 2a bis 4b Deklaradonstabellen, 
Fig. 5a bis 7b Bewegungsbefehlstabellen, 
Fig. 8 eine Dekiaradonstabelle von Achsverbanden, 
45 Fig. 9 eine Profildeklarationstabelle, 

Fig. 10 eine Bewegimgsatiributstabelle, 
Fig. 1 1 eine Bewegungsfunkrionstabelle, 
Fig. 12 eine KcnfiguraLionselemententabelle, 
Fig. 13 eine Vari?blendek]ararionstabeUe, 
50 Fig. 14 eine ZugTifTspfaddeklaradonstabelle, 
Fig- 15 eine Kommunikarionsfiinkdonstabelle, 
Fig. 16 den Prinzipaufbau einer Rutenwebmaschine, 
Fig. 17a und 17b ein Bewegungsdiagramm einer Rutenwebmaschine und 
Fig. 1 8 eine Steuerungsstniktur. 
55 In Fig. 1 ist mit 1 ein Modul bezeichnet, welches im vorliegenden Beispiel zur Venvirklichujig des Bewegungsablaufs 
einer Verarbeicungsmaschine vorgesehen ist und welches ein Prograimnierer auf einem hier nicht daigestellten Prograin- 
miergerat ersiellL Das Modul 1 ist Teil eines Steuerprogramms, das nach einer Ubersetzung in eine geeignete Maschi- 
nensprache einer Steuerung on- oder offline in diese Steuerung ubertragbar ist und das eine CPU-Einheit dieser Steue- 
nmg wahrend des Steuerbetriebs abarbeiteL Das Modui 1 setzt sich aus einem Deklaradonsteil 2, aus mindestens einem 
60 zyklischen Programm 3a, 3b und aus mindesteas einem sequendellen Programm 4a, 4b zusammen. Auf den Deklaiau- 
onsteil 2 greifen alle Programme 3a, 3b, 4a, 4b des Moduls 1 zu und es sind in diesem Dekiarationsteil 2 Programmna- 
men, Programmtypen, Variablen und/oder Datenstrukniren und/oder Bewegungsprofile hinterlegt. Die zyklischen Pro- 
gramme. 3a. 3b nnd zur Koordinadon der durch diese Programme 3a, 3b aufhifbaren sequendellen Programme 4a, 4b 
vorgesehen. Fiir den Fall, daB Module zur ProzeBsteuenmg vorgesehen sind. verwirklichen die zyklischen Programme 
65 deraitiger Module Funkuonalitaien einer speicherprogrammierbaren Steuerung. Unabhangig davon, ob die Module zur 
Verwirkiichung von ProzeBfimkdonalitaten und/oder zur Verwirklichung von Bewegungsfunkuonaliiaten einer Verar- 
beitungsmaschine dienen, arbeitet die CPU-Einheit der Steuerung diese Module ab. Irmerhalb dieses Moduls 1 werden 
gewohnlich lokale Variable, Eingangs- und Ausgangsvariable sowie sequenuelle und zyklische Programme mit einem 

2 
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Programmiergerat programmi^Ronfigurien und deklaricrt. Auf alle Variablcn cines Moduls konnen die zu dem Modul 
gehorcnden Programme uneingeschrankt zugreifen. Dazu sind DekJarationsvorschriften fiir die Module sowie fiir deren 
Variablen vorgcschen. Bcispicle von derardgen Deklarationsvorschriften sind in den Fig. 2a, 2b. 3 und 4 gezeigi, in wel- 
chen in Tabellen 1 bis 4 cine DekJaration von Moduien, von Schiusselwortem fur die Variablen, Beispiele fiir eine Varia- 
blendeklaranon sowie eine Variablenprioritatsvergabe dargesteilt sind. 

Die zyklischen Programme 3a, 3b umfassen Sprachmittel mit geeigneteri Anweisungen und Befehlen, wodurch se- 
quentieile Programme gestanet und Funkudnsbausteine parameaien werden. Im einzelnen sind insbesondere folgende 
Elemente der Sprache innerhalb einer Programmierung des zykiischen Ablaufs verfiigban 

- Operaioren wie beispielsweise VergJeichs- oder binare Operatoren, 

_ Standortfunkdonen wie z. B. Typwandlungsfunktionen fur elementare Daientypen, raathematische Funktionen, 
binare Funkdonen sowie Funktionen fur einen Zugrifif auf System variable, 

- Standardfunktionsbausteine, z, B. Funkuonsbausteine fiir eine Flankenerkennung, bistabile Funkdonsbausteine 
Oder Zahler- und Zeidjausteine, imd 

- Anweisungselemente in Form von Auswahl-, Wiederfaol- imd Sprunganweisungen sowie m Form von Steueran- 
weisungen fiir Funkdonen und Funkdonsbausteine und Programme. 

Die sequendellen Programme 4a, 4b entsprechen jeweils einer nichtpcriodischen Task. Innerhalb der Deklaradon wird 
einem sequentiellen Programm die Prioritat der Task zugeordneL Sequendelle Programme werden von anderen Pro- 
grammen gestartet und liefem beim Aufhif Ruckgabcwene, mit denen sie systemintem verwaltet werden (z. B. Venie- 
gelung gegen mehrfachen Aufruf;. Ein Modul kann kein sequendelles Programm, ein sequendelles Programm oder meh- 
rere sequendelle Programme aufweisen. Alle Bewegungsfitnkdonalitaten sind nur in sequcndellen Programmcn verfug- 
bar. Dadurch umfaBt ein sequendelles Programm den Befehlsimifang aller Bewegungsbefehle. Dariiber hinaus kann ein 
sequendelles Programm auch Befehle fiir eine logische Verarbeining aufweisen. In den Fig. 5a, 5b, 6. 7a und 7b sind Bei- 
spiele von BewegungsfunkdonaJitaten gezeigt, wobei in Tabelle 5 allgemeine Bewegungsbefehle, in Tabelle 6 Interpo- 
ladonsbewegungen und in Tabelle 7 Bewegungsbefehle fiir einen Master-Slave- Verbund dargesteilt sind. 

Jedes der zyklischen und sequendellen Programme 3a, 3b, 4a, 4b umfaBt einen Variablen- und Konstantendeklarad- 
onsteil 5, in welchem anwenderspezifische Variablcn und Konstanten zu vereinbaren sind. Es werden insbesondere vcr- 
einbart: 

- Deklaradon von lokalen Variablen mit elementaren Datentypcn. z. B. ganzzahligc oder reelle Datentypen, 
Strings, 

- E>ennidon von abgeleiteten Daienstrukturen und Bewegungsprofilen. 

- Deklaradon von Systemvariablen (Achshandle), 

- Zuordnung von Variablen zu logischen Gerateadressen, 

- Vergabe von Zugiiff-rechten fiir Variable, die fiir den Daienaustausch bereitgesiellt werden, 

- Mehrachskonfiguradon durch Deklaradon unterschiedlicher Achsverbande (iMg. 8). 

- Definition von Bewegungsprofilen (Fig. 9). 

In den Fig. 8 und 9 sind in Tabellen 8 und 9 Beispiele fiir eine Deklaradon von Achszusammenhangen (Mehrachskon- 
figuradon) und fiir eine Deklaradon von Bewegungsprofilen dargesteilt. 

Neben der Deklaradon von Variablen und Konstanten ist eine Deklaradon von Funktionsbausteincn vorgcsehen. Bei 
Anwendung der Funkdonsbausteine ist impiizit definicrt, ob sie beiin Aufruf eine schnelle zyklische Task benbdgen oder 
ob sie sich in den Kontext des aufrufenden Programmes einordnen. Funkdonsbausteine, die im Kontcxt des rufenden 
Programmes laufen, werden innerhalb dieses Programmes insianziert. Schnelle Funkdonsbausteine sind innerhalb des 
Steuerungssystemes hinsichtlich Anzahl und Instanznamen fest vorgegeben. Funkdonsbausteine werden periodisch aus- 
gefiihrt und konnen mit neuen Parametem versehen werden. Die Ausfiihrung schneller Funkdonsbausteine cbliegt nicht 
der Kontrolle der rufenden Task. Sorait erfolgt die Ausfiihrung unabhangig von den Regeln der Auswertung des Pro- 
grammes, in dem der Funkdonsbaustein parametrien wurde. Alle anderen Funkdonsbausteine laufen im Kontext des ru- 
fenden Programmes, d. h„ sie ordnen sich in die Reihenfolge der Auswenung der Sprachelemente des Programmes ein. 

Zur Verwirklichung von Bewegungsfunkdonalitaten sind insbesondere folgende Sprachelemente vorgesehen: 

- technologieoriendene Standardfunktionsbausteine (z. B. Nockenschaltwerk), 

- Mechanismen fiir Mehrachskonfiguradonen (Konfiguradon unterschiedlichster Achsverbande liber Achsmodule 
hinaus zu einem Gesamtsystem), 

- bewegimgsspezifisch crweiterte (abgeleitete) Datenstrukturen, 

- Bewegimgsattribute, -funkdonen und -befehle. 

In den Fig. 10 und 11 sind in Tabellen 10 und 11 Beispiele von wesentlichen Bewegungsattributen und Bewegungs- 
fuiLkdonen dargesteilt. 

Zur Konfiguradon unterschiedlichster Achsverbande uber Achsmodule hinaus zu einer Steuerung zuni Steuem eines 
lechnischen Prozesses und/oder zur Steuerung der Bewegung einer Verarbeitungsmaschine sind Konfiguradonseiemenie 
vorgebbar. Diese umfassen: 



- Ressourcen in Form von Hardwaremictcin, 

- Module, 
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— globalc Variable, 

- Zugriffspfade, 

wobei innerhalb ciner Konfigurarion cine Dcklaranon von Ressourceiu eine Deklaxarion von globaicn \toablen zur 
Kopplung von Modulen unicrscfaiediicher Rcssourccn sowie eine Deklararion von Zugriffspfadcn vorgebbar isL In 
den Fig. 12 bis 14 sind in Tabellen 12 bis 14 Konnguradonselemente, eine Dcklaranon von globalen \toablen und 
eine Deklarati n von Zugriffspfadcn dargestellL In einer Ressource selbsi werden globale \^abie ziir Koppiung 
von Modulen innerhalb diescr Ressource und Module deklariert. Ein Zugriffspfad ist zur Vcriaiupfung einer Varia- 
blen mit einer Eingangs- oder Ausgangsvariablen eincs Moduls, zur Verknupfung einer Variablen mit globalen Va- 
riablen einer Ressource cder Konfiguranon oder zur Verkniipfung einer Variablen mit einer direkl dargestellten Va- 
riablen vorgeschen. Neben einer Deklararion von globalen Variablen fur einen Datenausiausch zwischen Modulen 
und Programmen (einer oder verschiedener Ressourcen) kann ein Datenausiausch iiber Funkrionsbausteine erfol- 
gen. In Fig* 15 sind in Tabelle 15 Beispiele von Kommunikadonsfunktionen daigesiellL 

Im folgenden wird die Projektierung einer konfigurierijaren Steuerung eriautert. Dazu wird auf Fig. 16 verwiesen, in 
welcher der Prinzipaufbau einer Rutenwebmaschine dargestellt ist, die zur Fenigung von sogenannien Wilton- und Bou- 
cleieppichen geei^ct ist. Wescntliche Bcsiandteile diescr Rutenwebmaschine sind cine Weblade 6, ein Greiferpaar 7 fur 
den SchuBfadeneintrag, cine Schaftmaschine, ein Rutenapparai 9, ein Kett- und Polfadenspeicher 10, ein Gewebeabzug 
11 und ein Gewebespeicher 12. 

Bei der Festsctzung der Eingange wird grundsatzlich zwischen zeiikririschen und zeitunkritischen Eingangen unter- 
schicden. Zu den zeitkritischen Eingangen werden Wachtersignale (z. B. Schuflfadenwachter, Rutenwachtcr, Stoppsi- 
gnale etc.) gerechnet, die eine Realaion der Steuerung in der uniersten Zeitebene (IPO-Taki) erfordem, Signalc, die die 
Not-Aus-Funktion der Steuening ausloscn (Not-Aus-Taster, Antricbsuberwachxing), werden gesondert vcraibeiteL Die 
ubrigen Eingangssignale wic z. B. Bcdienhandlungen, zeitunkritische Wachter (Gewebeabzug, Gewebespeicher etc.) 
werden im HauptzykJus der entsprechenden Module verarbeitci. 

Bei der Festsctzung von Zustanden wird grundsatzlich zwischen folgenden Betriebsbcdingungen der Maschine unter- 
schieden: 

1) JOG - fineies Fahren der Achsen/Antriebe nach Bcdienerauswahl, 

2) JOG-Referenz - Referieren der Achsen nach Bcdienerauswahl oder entsprechcnd Vorcinsiellung. 

3) AUTOMATIC (Programmabarbcitung): 

- stationarer Betriebsfall (Wcbcn). 

— Routinen zur Bchandlung von prozeS- oder maschinenbedingten Ausnahmesituationcn, 

Fiir den siationarcn Betriebsfall ist von einem Anwender ein technologischcr Bewcgungsablauf vorzugebcn, z. B. ein 
Bewegungsablauf, wic in den Fig. 17a und 17b dargestellt: 

1 . Webfach 1 offnen: 

a) Webschafte in die Rastsiellung fxir den ersien SchiiB und Weblade in die hintere Endlage bewegen; 

2. SchuBfaden und Rute eintragen: 

a) Bewegen der Greiferstangen in das Webfach, 

b) Ubergabe des mitgefuhnen SchuBfadens von der Unken an die rechte Greiferstange, 

c) Ruckbewegxmg der Greiferstangen, 

d) Rule in den obercn Teil des Webfaches eintragen; 

3. Anstcuerung der Schncid-ZKlemmeinrichtung: 

a) Abschneidcn des SchuBfadens und Fixiening bis zum nachsten SchuBfadencintrag; 

4. Webfach schlieBcn, SchuBfaden und Rute anschlagen: 

a) Bewegen der Webschafte in die Mittelstellung, 

b) Weblade in die vordere Endlage zum Anschlagen des SchuBfadens und der Rute bewegen, 

c) Neuposidonieren des Ruteneintrags; 

5. Webfach 2 offnen: ^ 

a) Bewegung der Webschafte in die Rastsieilung fiir den zweiten SchuB und Weblade in die hintere Endlage bewe- 
gen; 

6. SchuBfaden eintragen; 

7. Ansteuenmg der Schneid-ZKlemmeinrichtung; 

8. Webfach schlieBcn, SchuBfaden anschlagen; 

9. Fortsetzea im Zykius (1). 

Parallel zum Grundzyklus sind weitere Bewegungsvorgange zu realisicren: 

1. Rutenauszug: 

a) Entfemen der letzten Rute vor dem Gewebeabzug und Einschieben in ein Rutenmagazin; 

2. Rutenquertranspon: 

a) Quertranspon des Rutenmagazins zwischen den Bewegungen vom Ruteneincrag und Rutenauszug (Erhaltung 
des Rutenumlaufes); 

3. Gewebeabzug: 

a) kontinuierlich zur Gcwebebildung laufende Nadelwalze; 

4. Liefcrung von Kett- und Polfaden: 
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a) kontinuicrliche Liefenin^on zwci Kettfadensystcmcn und eincm Polfadcnsystem; 
5, Gewebeaufwicklung: 
a) Antrieb des Fcrtiggcwcbespcichers. 

Dariiber hinaus wcrden vom Anwender ebenfalls die Bewegungsfunkdonalitaten der einzelnen Achsen/Antriebe, das 
Verhalten von AusgangsgroBen und sonstiger physikalischcr GroBen gegenuber einer sogenannten Hauptwelle vorgege- 
ben. Im vorliegenden Bcispiel werden folgende Ausgangs- und Bewegungsfimktionaliiaten vorgegeben: 



Achs e / Ant: r i eb 
Oder" Ausgangs - 


- Besclireibxing • 


— Parameter 


10 


gjToiS© 








Hauptwelle 


- kontinuierlicti lauf ende 


— Drenzabl 


15 




Rundaciise 


Hauptwelle 










Weblade 


- meciianiscli an die Hauptwelle 

— Bewegungsfunktion wird me- 
cnRTixscn reaxxsxeru 


- keine 


20 


linker Greif er 


— Bewegungsfunktion entspre- 


— Greif erweg 


25 




ciiend VDI-Riclitlinie 2143 
fur Kurvensclieiben 

— Polynom 9 . Grades 


- Nullpunkt 

- WdLnkel der 
Hauptwelle 


30 


rectLter Grei- 
f er 


— linker Greif er 


— linker Grei- 
fer 


Schneid-/ 

iVJ. SuUUS J-XJ-L X CXI " 


— digitales Ausgangs signal zur 
Ansteuerung der pneumati- 


- Winkel 

Hauptwelle 


35 


tung 


sciien Schneid-/Klemmeinricli- 
tung 

— durch Winkelposition der 
Hauptwelle bestimmt 


fur H- und L- 
Signal 
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Scnaft: 1, Pol- 
f aden 


— Bewegungsfunktion entspre- 
chend VDI-Richtlinie 2143 


— Schaftweg 

- Nullpunkt 






' fur Kurvenscheiben 
— Polynom 3 . Grades 


— Winkel der 
Hauptwelle 
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Schaft 2, 
Fullf aden 


- Schaft 1 


- Scnaft 1 




Schaft 3, Bin- 
defaden 


- Schaft 1 


- Scbaft 1 


50 


Speiciier Pol- 


— kontinuierliches Abwickeln 


— Padenspannung 




f aden 


des Fadenspeichers bei 


(Grenzinitia- 


55 




Haup twe 1 1 enb ewegung 


toren) 




— Drebzanl wird zwiscben 


- Motordrebzabl 






Gre-nzini tiatoren einge- 








pendelt 




60 



65 
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5 


Aciise/Ancrieb 
Oder Ausgangs- 
gx-oSe 


- Besclureibung 


- Parameter 


10 


f aden 


— bei maximal sr Fadenspannung 
Abwickeln des Speich.ers, bis 
minimal e Fadenspannung er- 
reiciit ist 


— Fad«*nsnanniing 
(Grenz initia- 
tor en) 


15 




— Antorieb mit fesc einge- 
srellter Dreiizabl durcn 
S u a r t - / S t opp - S i gnal 
gesteue^rt 




20 


Speiciier Bin- 
def aden 


- Speiclier Fullfaden 


— Fadenspannung 
(Grenzinitia- 
toren) 


25 


Nadelwalze 


im Verlialtnis nir HaupUvxelle 
- UbersetzimgsverhRl t.nis wird 
durch. Parameter bestimrat: 


(technologi- 
sclie Vorgabe) 


30 
35 


Gewebespeicher 


- Drehbewegxmg von minima.lsr 
Gewebespannung, bis maxim? 1 e 
Gewebespannung erreicht ist 

- Antrieb mit fest einge- 
stellter DrelxzabJ. durcli 
Start -/Scopp- Signal ge- 
s t eiiert 


— Gewebespan- 
nung ira 
Fertigwaren- 

w Lj J_ S^J_L"i. 

( Gr enz ini t i a - 
toren) 


40 


Ruteneintrag 


■PwWCVj' ' ' *^ CXJL w J J- CS L * d i imL V^vT- * - 

vorgege±>enen WinJcslbe.reichen 
der Hauptwelle 


— - keine 




- Trapezprof il 




45 


Ru c enau s zug 


— Auszugsbewegung mit konstan- 
ter Gesciiwindiglcei t entsxjre- 
ch.end dsn vorgegebenen Win- - 
kelbereicnen der Hauptwelle 

— Ubergangsprof il ruckbegrenzt 


— Gescnwindig- 
kei t und Be - 
s cnl euni gung 
( Fadenklamrie- 
zrung) 


50 


Rutsnquer- 
taransport 


W W ^ *«i 1 1 »»» J ttJ^ M^^IA^SA A^A ■ mil 

vorgegebenen Winkelbereicnen 
der Hauptwelle 
- Trapezprof il 


— keine 



55 



Enisprechend dem vorgegebenen technologischen Bewegungsablauf, den voreegebenen Bewegumgsfunktionalitaten 
der Achscn/AiiTiiebe, dem Verhaiten von AusgangsgroBen und sonsdger physikalischer GroBen konfigurien der Pro- 
60 grammierer Software-Module des Steuerprogramms. wobei im vorliegenden Beispiel zweckmaEig mehrere CPU-Ein- 
heiten zur Abarbeitung der Module wahrend des Steuerbetriebs vorgesehen sind. Im Beispiel werden folgende Module 
konfiguriert: 

1 . Mehrachsmodul 0: Haupiwelle und Greifermechanisinus 
65 a) Betriebsaitenverwaining 

ADJUST - Rourinen zur Behandlung von prozeB- oder maschinenbedingien Ausnahmesituanoncn. 

STATIC - stadonarer Betriebsfall *'Weben", 

b) Auswerrung und Umseizung der Bedienanforderungen, 
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c) logische Vcrknupfung der'fiir den Ablauf erfordeiiichen Ein- und Ausgange, 

d) Programme zur Bcschreibung dcr Be wegungcn dcr angeschlosscnen Achsen (HauprA'clle und Greif ermcchanis- 
mus). 

e) Aktiviening der erforderlichen Achsvcrbande bzw. Einzelachsbewegungcn anderer Module, 

f) Uberwachung von Maschinen- und ProzeSzustanden, 

g) Fehlerhandling zum System; 

2. Mehrachsmodul 1: Schaftmaschine 

a) Auswcnung und Umseczung der Befehlsanfordemngen des Mehnichsmoduis 0, 

b) Programm zur Beschreibung der Bewegungen dcr angeschlosscnen Achsen (Schaftmaschine); 

3. Mehrachsmodul 2: Rutenapparai 

a) Auswertung und Umsetzung der Befehlsanfordemngen des Mehrachsmoduis 0, 

b) Programm zur Beschreibung dcr Bewegungen der angeschlosscnen Achsen (Rutenapparai), 

c) Uberwachung der ProzeBzusiande des Subsystems; 

4. Einachsmodul 3: Nadelwalze 

a) das Modul enthalt kein eigenes Programm, 

b) bcfindet sich in dcr Becriebsart "azyklischer Befehlsbetrieb" und hat damit ein Befehlsinierface zum Mehrachs- 
modul 0, 

c) iiber dieses Interface erfaalt das Modul die Befehle fur die Ancriebsbewegung mil Angabe der Drehzahl und 
Drehiichtung; 

5. Einachsmodul 4: Polfadenspeicher 

a) das Modul enthalt das Programm zur Ansteuerung des Polfadenspeichers, 

b) Auswertung und Umsetzung der Befehlsanfordenmgen des Mehrachsmoduis 0, 

c) logische Verfcniipfung der fiir den Ablauf erforderlichen Ein- und Ausgange. 

d) Uberwachung der ProzeBzusiande des Subsystems; 

6. E/A-Modul 5: Fiill- und Bindekcttcnspeicher 

a) das Modul enthalt ein eigenes Programm zur Ansteuerang der Fiill- und Bindekenenantiiebe (Ancriebe werden 
durch Start-/Stopp-Signale gesteucrt, die Drehzahl ist in den Antricben definien), 

b) logische Vcrknupfung der fur den Ablauf erforderlichen Ein- und Ausgange, 

c) Uberwachung der ProzeBzusiande des Subsystems. 

Im folgcnden wird auf Fig. 18 vcrwicsen, in welchcr eine Steuerungsstruktur zur Abarbeitung der Module dargestellt 
ist. Ira Bcispiel umfaBt die Steuerung ST sechs Tcilsieuerungen StO . . . St5, die jeweils mit ciner CPU-Einheit versehen 
sind und die iiber einen geeigneten Bus Bu miteinander verbunden sind. Die CPU-Einheit der Teilsteuenmgen StO bear- 
beitet das Mehrachsmodul 0, die CPU-Einheit der Teilsteuerung Stl das Mehrachsmodul 1, Entsprechend bearbeitet die 
CPU-Einheit der Teilsteuenmg St2 das Mehrachsmodul 2, die CPU-Einheit der Teilsteuerung St3 das Einachsmodul 3, 
die CPU-Einheit der Teilsteuenmg St4 das Einachsmodul 4 und die CPU-Einheit der Teilsteuerung St5 das E/A-Modul 5. 
An die Teilsteuerungen StO . . . St5 sind iiber geeignetc Ausgabecinheiten Ae Antriebe mit entsprechenden Antriebsach- 
sen angeschlossen, welche gemaB den Vorgabcn des Software-Module umfassenden Sieuerprogramms in Wlrkverbin- 
dung stehen. Eine Bedien- und Beobachtungsstation BB ist zum Bedienen und Beobachten des technischen Prozesses 
und/oder des Bewegungsablaufs der Rutenwebmaschine vorgesehen. 

Patentanspriiche 

1. Steuerung, welche versehen ist mit Mitt.eln zum Sleuem eines technischen Prozesses und/oder mit Mineln zur 
Steuerung der Bewegung einer Verarbeitungsmaschine und welchcr ein Steuerprogramm zufuhrbar ist, das die 
Steuerung wahrend eines Steuerbecriebs abarbeitet, dadurch gekennzeichnet, daB das Steuerprogramm mit Soft- 
ware-Modulen versehen ist, welche mindestens eine CPU-Einheit der Steuerung wahrend des Steuerbetriebs abar- 
beitet, wobci die Software-Module deran konfiguriert sind, daB diese zur ProzeBsteuerung und/oder zur Bewe- 
gungssieuerung vorgesehen sind. 

2. Steuenmg nach Anspnich 1, dadurch gekennzeichnet, 

- daB nach MaBgabe des technologischcn Bewegungsablaufs der Verarbeitungsmaschine die Anzahl der an 
Ein-/Ausgabeeinheiten der Steuerung anschlieBbaren Antriebsachsen und das Zusammenwirken dieser Ach- 
sen vorgegeben sind und 

- daB gemaB der Vorgabe der Anzahl der Antriebsachsen und der Vorgabe des Zusammenwirkens dieser Ach- 
sen zur Bewegungssteuerung Ein- und Mehrachsmodulc konfiguriert sind. 

3. Steuerung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Software-Module mindestens ein zykli- 
sches Programm und mindestens ein durch das zyklische Programm auftufbares sequentielles Progranmi aufwei- 
sen, wobei 

- im Falle ciner Bewegungssteuerung das sequentielle Programm fiir die Verwirklichiing der Bewegungs- 
fimkiionen und das zyklische Programm zur Koordinadon der sequendellen Programme vorgesehen ist und 

- im Faile einer ProzeBsteuerung das zyklische Programm zur Verwirklichung von ProzcBsteuerungsfunktio- 
nalitaten vorgesehen ist. 

4. Steuerung nach Anspruch 3, dadurch gekemizcichnet, daB die Module jeweils versehen sind mil einem Deklara- 
donsteil, auf welchen die Programme des jeweiligcn Moduls zugreifen und in welchem Variablen und/oder Daten- 
stiukturen und/oder Bewegungsprofile hinterlegt sind. 

5. Steuerung nach Anspruch 3 oder 4, dadurch gekennzeichnet, 

- daB ein Programm mindestens mit einem Funkrionsbausiein versehen ist und 
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- Haft von einem Programzn Funknonsbaustcine aufrufbar sind. 

6. Programmicrgcrat mit Mittcln zum Ereicllen cincs Steuerprogranuns fur einc Steuenmg. wclche Mitiel zum 
Sieuem cines technischen Ptozesscs und/odcr Mittcl rur Sieuenmg der Bewcgung einer Verarbeitungsmaschine 
umfaBt, dadurch gekennzeichnei, daB die Mittel das SLcuciprogramm mi; Softwaie-Modulen verschen, vslche dns 
CPU-Einheii der Steueiung wahrend des Steuerbetriebs abarbcitct, wobci die Software-Module deran konfigurier- 
bar sind, daB diese zur ProzeBsteuerung und/oder zur Bewegungssteuening vorgeschcn sind- 

7. Programmiergerat nach Anspruch 6. dadurch gekeniizeichnet, 

„ <iaB nach MaBgabe des technoiogischcn Bewegungsablaufs der Verarbeitungsmaschine die Anzahl der an 
Ein-/Ausgabc€inheiten der Steuerung anschlleBbaren Antriebsachscn und das Zusammenwiiken diescr Ach- 
sen vorgebbar sind und 

- daB gemaB der Vorgabc der Anzahl der Antriebsachsen und der VoTgabc des Zusammenwirkens diessr Ach- 
sen zur Bewegungssteuening Ein- und Mehrachsmodule konfigurieibar sind. 

8. Programmiergerat nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, daB die Miael mmdestens ein Software- 
Modul'mit mindestens einem zykiischen Prograhun und mit mindesiens einem durch das zyklische Programm auf- 
rufbaren sequentiellen Programm versehen, wobei 

- im Falle einer Bewegungssceuenmg das sequentielle Programm fur die Verwiiklichung der Bewegungs- 
fimktionen und das zyklische Programm zur Koordination der sequentiellen Programme voigesehen ist und 

- im FaDe einer ProzeBsteuerung das zyklische Programm zur Verwiridichung von ProzeBsteuenmgsfunklio- 
nalitaten vorgesehen isi- 

9. Programmiergerat nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, daB die Module jeweils vereehen sind mit einem 
Deklarationsteil, auf welchen die Programme des jeweiligen Moduls zugreifen und in welchem \^ablen und/oder 
Datenscrukturen und/oder Bewegungsprofile hintericgi sind. 

10. Programmiergerat nach Anspruch 8 oder 9, dadurch gekennzeichnet, 

- daB ein Programm mindestens mil einem Fuxiktionsbaustein versehen ist und 

- daB von einem Programm Funktionsbausieine aufrufbar sind. 

11. Ancrdnung mit mindestei^ einer Steuerung nach einem der Anspriiche 1 bis 5 und mit mindestens einem Pro- 
grammiergerat nach einem der Anspniche 6 bis 10, wobci die Steuerung und das Programmiexgerat ubereinen Bus 
miteinander verbunden sind. 

Kierzu 20 Seiie(n) Zeichnungen 
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Schlusselwort 


Auwendung^ereich/ Bemerknngea 


lokale Variable 


VAR 


Gebxanch ixmerixalb der Programin- 


(scfareibgesrniitTt) 


VAR_INPDT 


— von auBen geliefert, kann nicht in der Pio- 

^T^TTrmor^?'Tiisatiori«*iTihpif ^p^nHptt warden 


Eingangsvaiiablen 


VAR m OUT 


— Variable kann im Programm geandert werden 


Ausgangsvariablen 


VAR_OUTPDT 


^lieferte Variable 


Konsmnte 


CONSTANT 


— Konstarrrpi (kTmn nicht gpandPTt-werden) 

— Deklaration eifbrdert Wertznwdsung 


Speicheiortziiweisiing 


AT 


— ^wiid dieses Schliisselwart nicht angegeben er&lgt 
Speicherort 


Ende der Variafalen- 
deklaration 


VAR^END 


— jede Vaxiablendekiaration (mabhangig ihrer 
Eigenschaft') wird mit. VAR END abeeschlossen 


gepafBerte Variable 


RETAIN 


— bei Warmstart nehmpsn die Variablen ihie gepirfferten 
Wertean 

— bei Kaitstart nehmen die Vaiiablen die vorgegebenen 
bzw- die im System voreingestellten 

Tn fti 5^1 igi f»mpgroprti» an 


globaie Variable 


VAR.GLOBAL 


— werden globale Variable iTmf»rhaTV> eines 
Konfignrationselemente . Dekiariert ist der 
Gellungsbereich der Variable anf das Element 
be^renzt indem sie definiert wmrlea. 


Zngri&pfad. &r 
Variable 


VAR^ACCESS 

i 


— legt Variable fest, anf die durch die 

Kommnnikationsdienste) zngegriffen rverden kann 



Tabelle 2: Schlusselworter fur eine Varaiablendeklaration 



FIG 3 
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Beispiel 


Bemerkungen 


VAR 

ARRAY [0..6] OF BOOL := 1,1,0,0,0.1,0; 
END VAR 


IpCUL O 0|JdwIICtUiO UiC >*'n raff itr. , 

5ir[0] — l,_5£<|7]-0 


VAR 

Master : INT_AXIS := /c^. Achsadresse; 
Slave : AXIS := log, Achsaab^esse; 
END VAR 


Zuordnung zur logischea Adresse der Achse 


VARAT 

%QX5.1 :BOOL— 1; 
END VAR 


— booicschc Variable;, direkt adressiert und znit 
Anfengswext = 1 initialisiert 


VAR 

ZahL Wert : INT; 
mystrmg : STRING(10); 
END VAR 


— nielirere Variaiile rfaichen Tvnc mit l^nmma 
getrennt 

— Zeichenkete mit einer Maximallange von 10 


VAR 

CONSTANT Wert : INT" 103; 
END_VAR 


- Variable mit konsrantem Wert 

- Konstantendekiaradon erfordert gleichzeitige 
Wertzuweisung 


VAR RETAIN 

Status : ARRAY 10.3] OFEVT r= 1,5,0,0; 
END.VAR 


- Deklariert als gepuffertes Feld mit den 
Kaltstart-Anfengswerten 
Statzis[0]:= 1, 5/ar2c[l],-= 5 
Statusll]:^ 0, Stat2£sf3]:= 1 



Tabelle 3a: Beispiele fijr eine Variablendeklaration 

Fig 4a 



Bedeutung 


BefehJ 


Beispie] 


Kommunikationsprioritat bei 
gieichzeitigen Zugriff 
(0-5, 0 hSchste Prioritat, 3 voreingestellt) 
PrioritSt nur fiir Variablen mit 
Datenaustausch vorgesehen 


% Prioritat 
(nicht EC 1131) 


VAR_INPUr 

Stop : BOOL % 0; 

Zahl : INT % 5; 
END VAR 



Tabelle 3b: Vergabe von Prioritaten 



Fig 4b 
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JDddaratzGsis- 
richtnng 


Deklaration 


Bemerkmgm/ Veroeise 




CONFIGURATIONNamez 
END CONFIGHRATTON 


— entspricht dem Gesamtsystem 


globale Variable 


VAR_GLOBAL 
END VAR 


— die Deklaration vm glofaalen Variahlen einer 
Ressoarce benotig;t die Veriandimg zu einer 
Mbdzzlvsnatien 


£essoi2rce 


BESSOHRCEiVizOTe: ON 
Hardware ID 
END RESSOmCE 


— eine Ressoarce feBt Saftwarcmodnle m^^^mrj^^ 
(£e onter einer genxeinsamen Hardware lan&n 


Modul 


mmdOTSULNamez ON 

Modidjezeichner 

modidvarz ressonrcevar^ 
modulvar: direkt Adresse^ 

END^MODUL 


— dasBestiinnuingszeichen ON\virTi zur 
Fesdegnng des Modultypes (Modxd^ezeichner) 
auflogj sober Ebene verwendet 

— im Entwiddnagssysteni ist eine Be- 

grhrgihiii^^gHafiPi gntfialtwi^ (jje jedexn 

Modzd^ezeichner ein fimkticHial stnikturiertes 
Software-Modul zuordnet 

— innerfaalb des Deklarationsrumpfes von Modulen 
werden die Mbdnivariaiden mit Betriebsmitteln 
(cfireklE Adressiening) and globalen Variablen 
der Ressonrce oder Konfieuration verknupft 



Tabelle 12: Konfiguratlonselemente 



FIG 12 



Deklarati-On. 


AUgemeine Deldaradoa 


globale Variable 
einer Ressonrce 


VAR^GLOBAL 

Namei Modulrujme. Variableftnamei Typ ; 
END VAR 


globale Variable der 
KnTrfignraSiQii 


VAR^GLOBAL 

Namei Resscnsrcertame^ModuImzme. yahablennamex Typ ; 
END VAR 



Tabelle 12: Deklaration von globalen Variablen 

FIG 13 
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A Tl oi*tTi*s9Ti (* T^aVI a rat i on 


rim 1 ■f'rR 1 p P " ' ] 


VAR.ACCESS 

Name! Ressoia-cenameJ^oduIname. 

Variablemiame: Typ : Zugriff; 

^ END_VAR 


- Zngriff auf Atisgangsvadahle ediies Modnis 

- Typ: danartarer oder abgdeitd:er 
Datmtyp^ 

- Zugriff. READ WETTE oder 
READ ONLY 


VAR_ACCESS 

Nantei Ressotarcenamem Variablencnamez Typ z 

END VAR 


— Zngnff anf ^obale Variable einer 
Ressonrce 


VAR.ACCESS 

Name: JRessourcename^ Modulname. 

% log. Speicherort: Typ : Zugriff; 

END VAR 


— Zugriff anf cfixekt dargestdlte Variable 

— log. Speicherort 



Tabelle 14:DekIaration von Zugriffspfaden 

FIG 14 



ICoinzziuzii- 


Fimkrionsbaiistem-Aiifruf 


Beznerkungen 


GerateslaUis 


status ~ 


— eiTieni Prcgpraxiuii wird der Status des benannten 
Gerates (Gerdf) nadi Auflfordenmg zxk Vierfu- 
gimggestellt 

— KommiinikTftiQaspartaer wird uber Gerdt angege- 
bea 

— der5/atoy wird ak Wert vom Typ: INT 
23iruck^^eben 


Daten 
lesen 


wertT^HEAD 
(yariablermame^ GerOi) 


— ein Prpgrarnm fcydertDatea ab 

— der Zugriffkann voa dem ^bAodui^ voa dexn die 
Daten gelesea werden, kcsitrdliert wcrden 

— wrtistldcale Variable, die den Inhalt der 
gelesenen Variablen zngewiesen bekonnnt, und 
muB den selben T)p besitzen wie 
Varicdflenbezeiclmer 


Daten 
schreibea 


WRTEE (Variablermame^ 
Wert, GenSt) 


— von einem IVogramm werden die Werte in 
angebene Variable des Gerates geschrieben 

— -wert mnfi dm gleidien Datentyp wie 
Varidblermamehesitzssi 


Program- 

miertes 

Melden 

(nicht 

quittierbar) 


NOTIEY(Ereigms, 
Meldung, Gerdt) 


— bei Eintreten des definierten Ereignisses 

(Ereigms) kcanen Meldimgen (^eldung) an das 
angegebene Gerat (Gerdt) ausgegeben werdm 


qiTtttierbar 


ALABJSKEreignis, 
Meldungy Gerdt, 
Quittxmg) I 


- ausgegebene Meldung muB quittiert werden 
(Quittung) 



Tabelle 15: Kommunikationfunktion 

FIG 15 



802 016/694 



ZEICHNUNGEN SETTC 17 



Int. a.^^^ 

Off enlegungsta g: 



DE1974d550A1 
G05B 19A>4 
16. Apnl 1998 




top 



I 

a 



1 

O 



CM 



tttiiii]tDiii-iiititiiiiiiiiiiiiiiiijiiuiriii,r::^: 
iiiiimnmtMiiiniiiiiiiiiiiiiimiiHiiiiii - 

Ill]i:t:ilI)lllllllIltlllllllll||IlltlllIIIIlIIII^:=::-.- 
liri]iniIII[IIIIIIIIIIIIII]|IlUllllllllUIt]II|::X:Y- 
:i]tii[UU.1UmUtll1IIIUIIIMltf|||Il||(l!ll|As;^v 

:ittiiiriiriiuiiiiiiJiiiiiii]iiitiiiiiiiiiii]iiii::ii::: 
iiiiitiii):fntiiiiiiiiii]iiiiMiiiiiiiiiiiii!iii;:;>:;. 
iinnrirniiitiiiiiiiiiijiiiiiiijiiiiiiiiiiiii i 
iimainuiii'iiiiiiiiiiiiiiiitiiiiiiiiiiiiiiii 
;iin:mi:niiiiiiiitiiiiiiiiiiiiuiiiiiiiiiiii!::i:i 
11 tri:iiiniii:iiiifiiiiiiiiiiitiiiliiiiiiiiiiii 



ihiii^riniii Jiiiiiiiitiiiiitiiiiitn'iiiiiiiii-r:':-:::: 
jiMiniuiti iiiiiiiiiiiiiiirttiiiiiiifiHiifiv::- • 
iimotiniiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiihi^:::::,: 
ninii:niini nijiiiiiiiiiiKiitiiiiiiiiiiiiiix^ : 
uiitiiiiiijni iMiiiniiiii(iitiiiiiiiiiiit:iii:V>:: 
.t))!i[i:it(jnitHitiitiiiiiiriiiiiiiiiiiiiiiju'^''-:^^^^ 
iiiii[i!ii[nn'iiiiiiiiitiiiiiitiiiiiiiiiiii:i 

:i]t]lli;iiruil.lll[|llllllllliriintllllllll!ll|:vi:::^^^^ 
,llWfi;iniJll:tllllllllII||||llJt||||||||l|:|||^.V:>: 
:iIIIIiri|JliniJlllll|lll|||llIllll|||||||||||||:::'.V.: 

iiiiiiLiiiiiii.iiiiiiiiiiiiiriiiiiniiiiiiiiii i:i:.r::: 
!tnj![iiiiitiMiiiiijiii]iiiiiNiiiiiiiiiiiii]| v.V;:;:: 
;iniinii[iiii.iiiiii]ii»iiaiiiiiiiiiiiiiiii]iii:i-x"/j 

UHininill 1 i lllllinillllll nillllllllllll. ..:::::>': 
IHIItllllUf I Iftlirrilllllllll lllllllltllIlli::::::x:=-= 
llllllimrt: l IflllllllltlttlllfllllllllllljlUi.:.::. 

imniiiiiiniiitijiiiiiiiiit|ii:::x>:r^^^ 
iiinrtuimiiiiiiiiiiiinuiiiiiiiiiiiiiiitiiii: ' 



.JlllllUlIIIIItll 
r liiuiiillllllll 

.■jiniliillllllll 
fxintiiiiiiiiiiii; 
v>;i|i!i"iiiiriiil 
.:-!! ! Hiiiiiin 
;^^:!}{ =511111111 

V.fl I »lllllltl 

:JtlIIlllIllIIII] 
^::IIIIIJUJ|tlIllI 

dj; "uii iiiH 

' I ii^ii ■>"> 
.iiiiiiiillllllll 
:i:itiiiiiiiiiiiin 
i iiitiiiiiiiiiiii 

■SllSfS!!!!!!! 



i lltK ( IIU Ui" 



<9 



mmm 

IL. 



802 016/594 




802 015^694 




802 016/694 



ZEICHNUNGEN SEITE 20 



imen 



Numm^ 
Int. Cl| 

Offenlegungstag: 



DE197 40 550A1 
G05B 19A>4 
16. April 1998 




\®\ Gewebespeicher 



1^31 Bindefedcnspeichcr 



@ Fullfedenspeicher 



@1 Polferimspcicfaer 




Masteracfase 



LL. 
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VAR.INPUT 

start, stop: BOOL; 

status: UINT; 
END_VAR 

VAR.OUTPUT 

ges^statusz UINT; 
END.VAR 

VAR DeJcteration modulglobaler Vanablen *) 
Master z AXIS := AxisO; 
S/avo : AXIS ps Axisi; 

Masterfeid: ARRAY [0^11 ] OF REAL 0,30.60,90. 12O.«^0; 
Siavefeisk ARRAY [0.11 J OF REAL r= 0,0.0. 10,20^^,0,1 7,5; 

veitund : DEFCAM := Master, Slave; 
mproiU : TPROFlL(MasterfeId); 
sprom : TPROFIL(2/avefe/dY, 0J2); 
spromz : FPROFIL(F3(S^2, ,0,45, 0^); 



,1 




PROGRAM defet//r(TYPE.-=SEQ, PRIORITYr=2) 



VAR 
moving: BOOL; 
toaron : OIMTi=0; 



ENOVAR 




equenz =^ 

SET {Stave^ Prefil, spromt): 
r MOVE Uastor startat Achsvarbund *) 
UOVE {VBfband, Mastsr, N(100)); 
WOUTFOR (4«Dp=1); 
STOP {verbuna, Uaster, A(0)); 



END.PROGRAM 

PROGRAM pwBcfts8/CTYPE:=:SEQ. PRI0RITY:=»2) 



SET (Maxtor, Pnrfa, oiproit!): 
SET{Slave^ Profa, ^prp/az); 
MOVE {vefttutd^ Uastor, N(100)); 
WATT FOR (stop=1); 
STOP {VBTtuttdf; 



BOD.PROGRAM 

PROGRAM name (TYPE:=SEQ, PRIORrrY:s=4) 



FIG1 



END PROGRAM 
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